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Dunia robotika berkembang dengan begitu cepat, sehingga robot dapat diaplikasikan dalam 
berbagai bidang, misalnya pada bidang industri, bidang kesehatan dan bidang pertanian. 
Hal penting dalam perencanaan dan pembangunan robot adalah masalah olah gerak. 
Pengaturan olah gerak pada robot membutuhkan algoritma cerdas agar robot dapat 
bergerak dengan baik. Tugas akhir ini membuat sebuah pengendalian sudut arah mobile 
robot menggunakan jaringan syaraf tiruan backpropagation. Robot yang digunakan adalah 
robot lego mindstroms 2.0 beroda empat. Pelatihan data menggunakan backpropagation 
dilakukan pada Matlab menghasilkan nilai bobot. Nilai bobot tersebut digunakan pada 
pemrograman menggunakan Lejos yang kemudian diterapkan pada robot lego. Setelah 
program diterapkan, robot dapat bergerak melewati lintasan lurus, lintasan berbelok 30 
derajat, lintasan berbelok 45 derajat, lintasan berbelok 60 derajat dan lintasan berbelok 90 
derajat tanpa menabrak benda/rintangan dengan rata-rata tingkat keberhasilan 90.67%. 
Pada tugas akhir ini, algoritma jaringan syaraf tiruan backpropagation telah 
terimplementasi dengan baik pada robot sehingga robot dapat mengendalikan olah 
geraknya sendiri 
 






Robotics world growing so rapidly, so that the robot can be applied in many fields, for 
example in the industry, health and agriculture fields. The important thing for the planning 
and construstion of the robot  is a problem motion though. Setting in motion of the robot 
requires smart algorithms so that robot can move well. The final task is to make a direction 
angle control of mobile robot using back propagation neural network.The robot used is a 
four-wheeled robot lego mindstroms 2.0. Training data using backpropagation performed 
in Matlab produces weight values (pattern). Weight value (pattern) is used in programming 
using Lejos then applied to the robot lego. Once the program is implemented, the robot can 
move past the straight track, the line 30 degree turn, the line 45 degree turn, the line 60 
degree turn and the line 90 degree turn without bumping into objects/obstacles with 
average success rate 90.67%. In this direction angle control, a neural network 
backpropagation algorithm has been implemented by the robot so that the robot can control 
its own motion.  
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Bab ini memaparkan latar belakang, rumusan masalah. tujuan dan manfaat, ruang 
lingkup, dan sistematika penulisan tugas akhir dengan judul “Pengendalian Sudut Arah 
Mobile Robot Menggunakan Jaringan Syaraf Tiruan Backpropagation”. 
 
1.1. Latar Belakang 
Perkembangan dunia komputer, terutama dalam mikrokontroler memberikan 
dampak yang sangat besar terhadap dunia robotika, sehingga berkembang dengan 
begitu pesat. Hal ini tentu saja menuntut manusia untuk mengikuti perkembangannya 
dalam mempelajari lebih lanjut. Robot dapat diaplikasikan dalam beberapa bidang, 
misalnya bidang industri, bidang kesehatan, bidang hiburan, bidang pertanian dan 
sebagainya. Secara garis besar robot dibagi menjadi dua berdasarkan tipe 
pergerakannya, yaitu mobile robot dan stationary robot. Mobile robot adalah robot 
yang mempunyai kemampuan untuk berpindah lokasi dari satu tempat ke tempat 
lainnya, sedangkan stationary robot adalah robot yang tidak mempunyai kemampuan 
untuk berpindah posisi.  Jenis mobile robot bermacam-macam, seperti robot beroda 
dan robot berkaki (Siegwart, 2004). 
Mobile robot beroda menggunakan roda sebagai actuator. Tipe mobile robot 
beroda bergantung pada jumlah roda yang digunakan, jenis roda yang digunakan, dan 
cara pergerakannya dengan roda. Pada mobile robot 4 roda, roda belakang 
digerakkan oleh motor untuk bergerak, sedangkan roda di depan digunakan untuk 
menentukan sudut arah robot yang digerakan juga oleh motor (Siegwart, 2004). 
Salah satu hal yang penting dalam perencanaan dan pembangunan pada mobile robot 
adalah masalah olah gerak. Olah gerak yang dimaksud terdiri dari perencanaan gerak 
dan pengambilan keputusan pergerakan untuk menghindari tabrakan dalam sebuah 
lintasan. Agar mobile robot bergerak sesuai denganlintasan yang akan dilalui maka 
perlu pengaturan sudut arah robot dengan baik. Pengaturan sudut arah robot 
membutuhkan algoritma cerdas diantaranya yaitu  seperti algoritma genetika, logika 
fuzzy, dan jaringan syaraf tiruan. 
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Jaringan syaraf  tiruan  merupakan pemrosesan informasi yang mempunyai 
karakteristik menyerupai jaringan syaraf manusia (Hermawan, 2006). Jaringan syaraf 
tiruan dapat digunakan untuk memodelkan hubungan yang kompleks antara input 
dan output untuk menemukan pola-pola pada data. Salah satunya yang sering 
digunakan yaitu jaringan syaraf tiruan backpropagation.  
Jaringan syaraf tiruan backpropagation secara umum digunakan untuk 
menirukan kinerja otak yang memiliki kemampuan untuk belajar (beradaptasi dan 
memahami sesuatu yang baru). Dengan menggunakan metode jaringan syaraf tiruan 
backpropagation, mobile robot akan melakukan proses pembelajaran sehingga 
mampu bergerak maju, ke kiri, ke kanan tanpa tabrakan pada lintasan. Jaringan 
syaraf tiruan backpropagation ini dapat bekerja cukup bagus untuk sebuah kendali 
yang ditanamkan pada mikrokontroler robot (Jatmiko, 2010). 
Pada tugas akhir ini, penulis akan membuat pengendali sudut arah pada robot 
menggunakan pelatihan jaringan syaraf tiruan bacpropagation. Hasil dari pelatihan 
berupa bobot (pola) terbaik yang kemudian  diterapkan pada mobile robot. Pelatihan 
jaringan dilakukan dengan menggunakan perangkat lunak Matlab dan penerapan 
pada robot menggunakan pemrograman Java Lejos. 
 
1.2. Rumusan Masalah 
Rumusan masalah yang dihadapi pada tugas akhir ini. yaitu sebagai berikut : 
1. Bagaimana analisis dan perancangan untuk pengendalian sudut arah mobile 
robot menggunakan jaringan syaraf tiruan backpropagation. 
2. Bagaimana pelatihan data menggunakan algoritma jaringan syaraf tiruan 
backpropagation.  
3. Bagaimana penerapan pengendalian sudut arah mobile robot menggunakan 
jaringan syaraf tiruan backprogation pada robot lego. 
4. Bagaimana hasil dan analisis pergerakan mobile robot dengan menggunakan 
algoritma jaringan syaraf tiruan backpropagation pada lintasan 
 
1.3. Tujuan dan Manfaat 
Tujuan dari tugas akhir ini adalah mengimplementasikan/menerapkan 
algoritma jaringan syaraf tiruan backpropagation untuk pengendalian sudut arah 
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mobile robot. Adapun manfaatnya adalah untuk mendapatkan pengendalian sudut 
arah mobile robot yang baik (tidak menabrak lintasan). 
  
1.4. Ruang Lingkup 
Ruang lingkup pada penyusunan tugas akhir ini adalah sebagai berikut : 
1. Algoritma jaringan syaraf yang digunakan untuk pengendalian sudut arah mobile 
robot adalah jaringan syaraf tiruan backpropagation 
2. Mobile robot yang digunakan adalah robot lego beroda 4. 
3. Pelatihan jaringan dilakukan menggunkan perangkat lunak Matlab dan 
penerapan pada robot menggunakan pemrograman Java Lejos. 
4. Jalan/lintasan robot yang digunakan yaitu lintasan lurus dan lintasan berbelok ke 
kanan dan ke kiri. 
5. Kecepatan roda konstan. 
6. Pengambilan data pelatihan menggunakan metode trial and error (metode 
eksperimen/pengambilan data langsung). 
7. Pengujian terbagi menjadi tiga, yaitu pengujian fungsionalitas menggunakan 
metode black box, pengujian pelatihan data menggunakan berbagai parameter 
jaringan dan pengujian gerak robot melewati lintasan lurus, lintasan berbelok 30 
derajat, lintasan berbelok 45 derajat, lintasan berbelok 60 derajat dan lintasan 
berbelok 90 derajat. 
1.5. Sistematika Penulisan 
Sistematika penulisan yang digunakan dalam tugas akhir ini terbagi menjadi 
beberapa pokok bahasan. yaitu: 
BAB I PENDAHULUAN 
Bab ini menguraikan tentang latar belakang masalah. rumusan masalah. 
tujuan dan manfaat. ruang lingkup. dan sistematika penulisan tugas 
akhir. 
BAB II LANDASAN TEORI 
Bab ini berisi penjelasan singkat mengenai konsep-konsep yang 
mendukung pembuatan aplikasi seperti jaringan syaraf tiruan. algoritma 
pelatihan jaringan syaraf tiruan backpropagation, robotika, robot Lego, 
Matlab, Lejos, pengembangan perangkat lunak. 
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BAB III ANALISIS DAN PERANCANGAN 
Bab ini membahas proses analisis dan perancangan yang berisi analisis 
deskripsi umum, tahapan-tahapan pembangunan, kebutuhan 
pengembangan, pemodelan fungsional, perancangan dan fungsi serta 
perancangan antarmuka. 
BAB IV IMPLEMENTASI DAN PENGUJIAN 
Bab ini membahas tahap implementasi dan pengujian yang berisi 
implementasi pelatihan data, implementasi penerapan pada robot dan 
pengujian. 
BAB V PENUTUP 
Bab ini berisi kesimpulan yang diambil berkaitan dengan tugas akhir 
yang dibuat dan saran untuk pengembangan lebih lanjut.                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                 
 
 
  
